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 要  旨 
 近年宇宙ロボットやレスキューロボットなどをはじめとして，極限環境下で活動可能なロボッ
トのニーズが高まってきている．それに対する一つのアプローチとして，我々は未知の不整地環
境下で柔軟に活動を行うというコンセプトのもと，「3 脚モジュラーロボット」を考案した．この
ロボットは正六角形のボディに一辺置きに脚を持つ 3 脚のモジュールを最小単位とし，複数のモ
ジュール同士が自らの脚を他のモジュールに結合することによって，実際の生物には見られない
ような様々な形態を取ることが可能である． 
このロボットは他の多くの脚型ロボットと異なり，結合状態によって脚数・脚配置が変化する．
すなわち，このロボットにおいて安定的な歩行動作を実現するためには，結合状態が変わるごと
に異なった歩容を生成する必要がある． 
 本論文では 3 脚モジュラーロボットの任意の結合状態に適用可能な歩容生成アルゴリズムを提
案し，シミュレーションおよび実機実験によりその有効性の評価を行った．歩容生成の方針とし
て脚群を，静的安定性を保証できる二つのグループに分け，それぞれを逆位相で動作させること
によって歩行動作を実現させるという手法を提案した．そして，結合状態の情報を与えれば，安
定性の高い二つの脚グループが解として導き出されるようなアルゴリズムの開発を行った． 
脚型ロボットの静歩行において，接地脚によって形作られる多角形を「支持脚多角形」と呼び，
その支持脚多角形の各辺とロボットの重心との距離の最小値を「安定余裕」という．まず，脚型
ロボットが静歩行を行う際の静的安定性を表す重要なパラメータである安定余裕に着目し，この
値を解の最適評価指標としてアルゴリズム開発した．さらに，安定余裕だけでなく，解の評価指
標として「支持脚多角形の面積」および「脚位置の分散」をも考慮するアルゴリズムを開発した．
シミュレーションおよび実機実験により提案するアルゴリズムの有効性を検証した．また，解
の評価指標を「安定余裕」のみと設定した場合と「安定余裕」および「支持脚多角形の面積」「脚
位置の分散」を考慮した場合とで，一定時間の歩行における移動距離・移動軌跡を調べ，評価指
標としての信頼性・妥当性を検証・考察した． 
 
